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Abstract (Basic) : GB 2266803 A 

The method displays impending danger due to speed, distance from 
obstacle ahead or restricted visibility. The vehicle detects a vehicle 
or obstacle in front and records the distance between them and their 
speed relative to one another. The current visual range is determined. 
The vehicle speed and the steering angle are recorded. The safety 
distance (Delta a) between the vehicles is calculated using the 
instantaneous speed of the vehicle. A maximum speed (Delta v) which is 
still safe is calculated from the visual range and the difference from 
the maximum speed of the vehicle. The smaller or more negative of the 
two Delta values is selected and used for triggering and emitting a 
danger distance display and impending danger display. 

USE/ADVANTAGE - Road safety. Takes account of visibility. Indicates 
degree of danger. 

Dwg. 1/14 

Abstract (Equivalent) : DE 4214817 C 

The method involves equipping a vehicle with a device for detecting 
a vehicle driving ahead and the distance between the two vehicles and 
their relative speeds, as well as the actual field of view. The 
vehicle's actual speed and the steering angle are determined, and 
microwave radar is used to determine the distance to the vehicle ahead, 
and the relative speeds of the vehicles. The safe distance between the 
following vehicle and the front vehicle is computed using microwave 
measurement . 



The safe distance between the following vehicle and the front 
vehicle is computed using microwave measurement. A safety-critical, 
i.e. negative, value is then selected from an actual value Delta A, 
obtained by radar measurement, and an actual value Delta V, obtained by 
IR light measurement. A selected value for controlling and changing 
(modulating) a hazardous distance (spacing) and danger indication 
(read-out) is then used. 

ADVANTAGE - Acceptable, simple and reliable, read-out indication. 

Dwg. 1/1 

Abstract (Equivalent) : GB 2266803 B 

A method of indicating the danger possibilities of the driving 
situation of a vehicle, whereby the vehicle is equipped with means for 
detecting the presence of an obstacle or vehicle travelling in front, 
and the distance between the two vehicles as well as their relative 
speed, and also establishing the actual field of vision, including the 
following steps: detected in a first process step (A) are: the actual 
speed (Veig) and the steering angle (BL) of the vehicle; by means of 
radar the distance to the vehicle in front or obstacle (am) , the 
relative speed between the following vehicle and the vehicle in front 
or obstacle (Vrel) - in as far as available -, and by means of 
infra-red light the actual field of vision (asw) ; in a second step (B) 
on the basis of the radar measurement, the calculation is made of the 
safe distance as between the following vehicle and the vehicle 
travelling in front or the obstacle ahead, and there is established a 
first difference DELTA a = (am - as) as = f (am, Vrel, Veigh, T, b, BL) 
with T = reaction time of the vehicle driver b = deceleration motion of 
the vehicle from Veig BL = steering angle, wherein DELTA is a 
sign-attributed measurement for keeping or not keeping to a safe 
following distance from a vehicle or obstacle in front, and to that 
extent for a possibly increasable, or having to be reduced, momentary 
speed Veig of the vehicle, and on the basis of the infra-red light 
measurement, depending on the measured field of vision as the 
calculation is made of a still safe maximum speed Vsw, and there is 
established a second difference DELTA V = (Veig - Vsw) as = f (asw, 
Veig, T, b) with T = reaction time of the vehicle driver b = 
deceleration motion of the vehicle from VEig wherein DELTA V is a 
sign-attributed measurement for the failure to reach, or exceeding, the 
safe maximum speed of the vehicle dependent on the field of vision, in 
a third step (C) from the actual value DELTA a, from the radar 
measurement, and from the actual value DELTA V from the infra-red light 
measurement, the selection is made of the more safety critical, i.e. 
the smaller or more negative value, and in a fourth step (D) the 
selected value for the switching on or off of an indication of a danger 
distance and likelihood is called on so that this indication makes 
detectable both the gradual difference of the speed for the time being 
from the actual still safe speed and the actual measurement of freedom 
from endangering or from danger in symbolic proportion. 
(Dwg. 1) 

Abstract (Equivalent) : US 5410304 A 

Impending danger due to vehicle driving speed is defined and 
calculated and displayed to the driver of a vehicle and, in fact, 
independently of whether the vehicle, as a following vehicle, is 
driving too close to a vehicle in front or is driving too fast in fog. 
The signals necessary for this purpose are obtained from vehicle 
environment sensors, for example, from a distance warning radar or 
distance recording radar and an infrared visual range measuring system, 
and are analysed, together with vehicle condition signals, by a safety 



computer . 

On the basis of specific programming, the computer determines 
and/or decides, for the respective current driving condition, which of 
the two degrees of danger is instantaneously predominant and indicates 
the condition which is respectively more critical to safety on a 
display. 

The display makes it possible to recognise, in symbolic proportion, 
both the degree of difference between the instantaneous speed and the 
speed which is currently still safe and the current measure of the 
danger or freedom from danger in the manner of an analog display which 
reproduces trends. 
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' 1 • 

Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Anzeige der 
geschwindigkeitsbedingten Gefahrentrachtigkeit der 
Fahrsituation eines Fahrzeugs, und Vorrichtung zur 
DurchfQhrung des Verfahrens gemaB der Gattung der 
AnsprQche 1 und 2. 

Bei wachsender Verkehrsdichte vermehrt sich ereig- 
nende Massenkarambolagen von aufeinanderfolgenden 
Fahrzeugen infolge zu geringer Folgeabstande oder zu 
hoher Geschwindigkeit bei schlechter Sicht verdeutli- 
chen den Bedarf an einer einfachen und sicheren Anzei- 
ge der Gefahrentrachtigkeit der Fahrsituation eines 
Fahrzeugs. 

Aus der DE 38 10 840 CI ist ein optisches System zur 
Sichtweitenbestimmung und Ableitung eines Alarms in 
Abhangigkeit vom aktuellen Sehvermogen des Fahr- 
zeugftthrers und der Fahrsituation bekannt Dabei geht 
es darum, daQ Sicherheitseinrichtungen im Fahrzeug 
optimal ansprechen sollen, wenn eine unter Einbezug 
einer berechneten physikalische Sichtweite ermittel- 
und berechenbare physiologische Sehleistung (» fah- 
rerspezifische Realsichtweite) unter aktuellen Fahrbe- 
dingungen nicht mehr ausreichend ist 

Die DE 88 14 389 Ul beschreibt eine Anzeige bei ei- 
ner Brennkraftmaschine, die sich eines Schwellbalken- 
symbols und einer davon abgesetzten Leuchtdiodenrei- 
he bedient, um unterschiedliche Gemisch- und Betriebs- 
bedingungen der Brennkraftmaschine darzustellen. 

Bislang fehlt jedoch eine einfache und sichere Anzei- 
ge der Gefahrentrachtigkeit der Fahrsituation eines 
Fahrzeugs, die den spezifischen Wahrnehmungsbedttrf- 
nissen im Massenverkehr gerecht wird und die damit 
eine wesentliche Grundvoraussetzung fflr eine hohe 
Akzeptanz im motorisierten Verkehr erfttllt 

Es ist daher Aufgabe der Erfindung, ein Verfahren zur 
Anzeige der geschwindigkeitsbedingten Gefahren- 
trachtigkeit der Fahrsituation eines Fahrzeugs sowie ei- 
ne Anzeigevorrichtung zur Durchftthrung des Verfah- 
rens zu schaffen, welche die yorerwahnte Vorausset- 
zung erfttllen. 

Diese Aufgabe wird zum einen bei einem gattungsge- 
maBen Verfahren und zum anderen bei einer Anzeige- 
vorrichtung zur Durchftthrung des Verfahrens mit den 
kennzeichnenden Merkmalen gemaB den Ansprttchen 1 
bzw.2gel6st 

Dem erfindungsgemaBen Verfahren liegt der Kern- 
gedanke zugrunde, kontinuierlich einen Gefahrdungs- 
grad zu definieren bzw. ermitteln bzw. zu berechnen 
und dem Ftthrer eines Fahrzeugs anzuzeigen, und zwar 
unabhangig davon, ob der Ftthrer sein Fahrzeug als Fol- 
gefahrzeug zu dicht auf ein Frontfahrzeug oder sonsti- 
ges Hindernis auffahrt (Abstandsproblematik) oder zu 
schnell im Nebel fahrt (Sichtweitenproblematik). 

Die hierfttr erforderlichen Signale werden von Fahr- 
zeug-Umfeld-Sensoren, beispielsweise von einem Ab- 
standswarn- oder -erfassungsradar und einem Infrarot- 
Sichtweiten-MeBsystem gewonnen und zusammen mit 
Fahrzeug-Zustandssignalen von einem Sicherheitsrech- 
ner ausgewertet Dieser Rechrier trifft aufgrund seiner 
spezifischen Programmierung fOr den jeweils aktuellen 
Fahrzustand die Feststellung und/oder Entscheidung, 
welcher Gefahrdungsgrad atigenblicklich ttberwiegt 
und bringt den jeweils gefahrlichsten Zustand auf einem 
Display zur Anzeige. Uber dieses erfoigt die kognitive 
Vermittlung des Fernliegens oder der Nahe eines Ge- 
fahrenzustandes mittels kontinuierlicher analoger bzw. 
quasi-analoger und insoweit trendgetreuer Anzeige. 
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Im Detail wird von einem Radarsensor der Abstand 
a m zum Frontfahrzeug bzw. Hindernis und die diesbe- 
zttgliche Relativgeschwindigkeit v re i und von einem In- 
frarot-SichtweitenmeBsystem ein reprasentativer Wert 
5 ftir die momentane Sichtweite a$w und von einem Eigen- 
geschwindigkeitsgeber die Eigengeschwindigkeit v e ig 
und von einem Lenkwinkelgeber der Lenkwinkel pL er- 
mittelt und aus diesen Werten dann eine nfther ungsrele- 
vante "Differenz zum Sicherheitsabstand* DELTA a als 

io Funktion des Augenblicksabstandes am, der Eigenge- 
schwindigkeit Veig, der Reaktionszeit x des Fahrzeugftth- 
rers, der Verzdgerung b des Fahrzeugs und dem Lenk- 
winkel Pl und eine sichtweitenrelevante "Differenz zur 
noch sicheren Geschwindigkeit" DELTA v als Funktion 

15 von der ermittelten Sichtweite asw, der Eigengeschwin- 
digkeit veig, der Reaktionszeit t des Fahrzeugflihrers, 
der Verzdgerung b des Fahrzeugs ermittelt 

In einem folgenden Schritt wird aus diesen zwei Wer- 
ten der jeweils kleinere, d h. die sicherheitskritischere 

20 Differenz ohne Wissen und Zutun des Fahrzeugfiihrers 
automatisch ausgewahlt und dem Fahrzeugfilhrer in ei- 
nem weiteren Schritt ttber eine Anzeige vermittelt 

Wesentlich dabei ist, daB der FahrzeugfQhrer keine 
Kenntnis darttber erlangt, ob die momentane Anzeige 

25 aus einer Abstands- oder aus einer Sichtweitenmessung 
bzw. -bewertung resultiert, er also nur fiber das MaB der 
augenblicklichen Gefahrlichkeit oder Ungefahrlichkeit 
seiner Fahrsituation informiert wird, so daB er durch 
Anpassen bzw. Zurflcknahme der Geschwindigkeit in 

30 jedem der beiden Falle den Gefahrenabstand bzw. die 
Sicherheit auf das erforderliche MaB bringen bzw. ver- 
grdBern kann. 

Die erfindungsgemaBe Anzeigevorrichtung zur 
Durchftthrung des Verfahrens weist ein Anzeigesymbol 

35 in Form eines/r auslenkbaren Zeigers bzw. Marke in 
welcher Form auch immer (z. B. in Form eines Farb- 
oder Leuchtbalkens etc.) auf, das ttber eine von einer 
weitaus ausreichenden und insoweit positiven bis zu ei- 
ner in gefahrlichem MaBe zu kleinen und insoweit nega- 

40 tiven Differenz DELTA zur augenblicklich gerade noch 
als ungefahrlich anzusehenden Geschwindigkeit rei- 
chenden Bereichsskala auslenkbar ist Die Skala weist 
dabei z. B. die sehr einfache Form zweier um 180° ver- 
dreht und spitzwinklig sich bertthrender Dreiecksfia- 

45 chen auf, wobei deren Bertthrpunkt die Position besag- 
ten Anzeigesymbols bei gefahrloser Hdchstgeschwin- 
digkeit des Fahrzeugs markiert Vorzugsweise sind die- 
se Fiachen mit unterschiedlichen Signalfarben angelegt, 
so daB das Anzeigesymbol bei Nichtausnutzung der ge- 

50 fahrlos maximal fahrbaren Geschwindigkeit z. B. im Be- 
reich einer grttnen und bei zu hoher und deshalb eine 
Gefahr involvierender Geschwindigkeit im Bereich ei- 
ner roten Dreiecksflache steht bzw. sich bewegt 
Alles in allem leistet die Erfindung somit die Diskrimi- 

55 nation einer Gefahrensituation und deren DarsteUung 
unter maximaler Informationsreduktion in kognitiv op- 
timaler Weise so, daB der kontinuierliche Wahrneh- 
mungsprozeB in einer den Fahrzeugftthrer geringst- 
m6glich belastenden Weise stattfmden kann, so daB er 

60 gr6Btmdgliche Akzeptanz beim Fahrzeugftthrer findet 
Das erfindungsgemaBe Verfahren und ein Ausftth- 
rungsbeispiel der Anzeigevorrichtung zur Durchftth- 
rung desselben sind in der Zeichnung veranschaulicht 
und werden nachfolgend eriautert Es zeigt 

65 Fig. 1 ein FluQdiagramm des erfindungsgemaBen 
Verfahrens; 

Fig. 2 eine schematische Darstellung einer erfin- 
dungsgemaBen Anzeigevorrichtung. 
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GemBB Fig. 1 werden in einem ersten Verfahrens- 
schritt A einerseits vermittels eines Radargerates die 
GrdBen 

a m = gemessener Abstand zum Frontfahrzeug bzw. 
Hindernis 

v re i = gemessene Relativgeschwindigkeit zwischen Fol- 
gefahrzeug und Frontfahrzeug bzw. Hindernis 
und vermittels einer Infrarot-SichtweitenmeBeinrich- 
tung die GrflBe 

asw = gemessene Sichtweite • 
gewonnen (Fahrzeugumf eldgrdBen). 

Andererseits werden in diesem Schritt auch noch von 
einem Geschwindigkeitsgeber und einem Lenkwinkel- 
geber die GrdBen 
v c ig = Eigengeschwindigkeit 
Pl « Lenkwinkel 

erfaBt und bereitgestellt(FahrzeugzustandsgrdBen). 

In einem zweiten Schritt B wird in einem Sicherheits- 
rechner zunfcchst der Sicherheitsabstand a s zwischen 
Folgefahrzeug und Frontfahrzeug bzw. Fronthindernis 
berechnet und eine erste Dif ferenz 
DELTA a = (a m -r a s ) 
als « f (am, Vrei, v c ig, t, b, Pl) mit 
t » Reaktionszeit des Fahrzeugfuhrers 
b = Verzogerung des Fahrzeugs aus v e i g 
Pl » Lenkwinkel 

gebildet, wobei DELTA a insoweit ein vorzeichenbehaf- 
tetes MaB fur die Einhaltung oder Nichteinhaltung eines 
gefahrlosen Folgeabstands zu einem Frontfahrzeug 
bzw. Hindernis und insoweit ftir eine ggf. vergroBerbare 
oder zu verringernde Augenblicksgeschwindigkeit v e i g 
des Fahrzeugs ist, 

und des weiteren in Abh&ngigkeit von der gemessenen 
Sichtweite a$w eine noch sicher fahrbare Geschwindig- 
keit v sw berechnet und eine zweite Differenz 
DELTA v « (vcig - v sw ) 
als « f(aswi v^ t,b) mit 
t « Reaktionszeit des Fahrzeugfuhrers 
b = VerzGgerung des Fahrzeugs 
gebildet, wobei DELTA v insoweit ein vorzeichenbehaf- 
tetes MaB fflr die Unter- oder Oberschreitung der sicht- 
weitenabhSngig noch gefahrlos bzw. sicher fahrbaren 
Geschwindigkeit des Fahrzeugs ist 

In einem dritten Schritt C wird aus den beiden aktuel- 
len Werten DELTA a und DELTA v der jeweils sicher- 
heitskritischere, d. h. der kleinere bzw. negativere Wert 
automatisch ausgewUhlt 

In einem vierten Schritt D wird dieser ausgewShlte 
Wert zur An- und Aussteuerung einer Gefahrenab- 
stands- und -tr&chtigkeitsanzeige herangezogen in der 
Weise, daB diese Anzeige sowohl die graduelle Diffe- det 
renz der Momentangeschwindigkeit von der aktuell 
noch sicheren Geschwindigkeit als auch das aktueile 
Gefahrdungs- bzw. GefahrenfreiheitsmaB in symboli- 
scher Proportion erkennbar macht 55 

Die Fig. 2 erlautert die bevorzugte Ausbildung einer 
Anzeigevorrichtung zur Durchfflhrungdes Verfahrens. 

Sie weist ein Anzeigesymbol in Form einer auslenk- 
baren Marke 10 in beliebiger Realisierungsform auf. Es 
kann sich dabei urn einen herkdmmlichen Zeiger, eine 60 
FlOssigkristallmaske oder ein Hflssigkristallsymbot eine 
Leuchtflache mit konstanter oder ver&nderbarer 
Leuchtfarbe. eines von einer Mehrzahl von in Reihe 
aufeinanderfolgenden und von einer Mehrzahl von an- 
steuerbaren Lichtemittern (z. B. LEDs) mit Licht beauf- 65 
schlagbaren Lichtaustrittsfenstern oder -zonen zur Dar- 
stellung z. B. eines Leucht- bzw. Farbbalkens etc. han- 
dela 
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Diese Marke ist uber eine Bereichsskala hinweg aus- 
lenkbar, letztwelche sich von einem bei weitem ausrei- 
chenden (und insoweit posidven) bis zu einer in gef ahrli- 
chem MaBe zu kleinen (und insoweit negativen) Diffe- 
5 renz DELTA a, v zum augenblickh'ch noch als ungefdhr- 
lich anzusehenden Fahrzustand erstreckt Die Bereichs- 
skala hat dabei vorzugsweise die sehr einfache Form 
eines Schwellbalkens in Form zweier urn 180° gegenein- 
ander verdreht sich spitzwinklig beriihrender Dreiecks- 
10 fiachen 11 und 12, wobei der Berflhrpunkt derselben die 
Position 13 besagter Anzeigemarke 10 bei (noch) sicher 
f ahrbarer Geschwindigkeit des Fahrzeugs symbolisiert 
Vorzugsweise sind die (pfeilfdrmig) gegeneinander- 
weisenden Fl&chen 11 und 12 des Schwellbalkens mit 
15 unterschiedlichen Signalfarben angelegt, so daB die 
Marke 10 bei Nichtausnutzung der sicher fahrbaren Ge- 
schwindigkeit z. B. im Bereich der linken und z. B. griin 
ausgefflhrten FlSche 11 und bei nicht mehr sicher f ahr- 
barer und insoweit zu hoher Geschwindigkeit im Be- 
20 reich der rechten und z. B. roten FlSche 12 steht bzw. 
sichbewegt 

Die von der Mitte nach auBen hin jeweils zunehmen- 
de Breite des Schwellbalkens ist dabei ein fflr den Fahr- 
zeugfiihrer ausreichendes und kognitiv gut umsetzbares 
25 MaB fur die Gefahrenferne bzw. Gefahrentr&chtigkeit, 
je nachdem, bei welcher Breite der Schwellbalken von 
der Marke 10 geschnitten oder markiert wird. Zugleich 
gibt das MaB der Links- oder Rechtsablage der Marke 
10 bezllglich der Neutralposition 13 — entsprechend 
30 der noch sicher fahrbaren Geschwindigkeit — die M6g- 
lichkeit und den Grad der VergrflBerbarkeit bzw. der 
erforderlichen Verringerung der Momentangeschwin- 
digkeit an, und zwar erwahntermaBen ohne Hinweis 
darauf, ob die Anzeige momentan auf der Basis einer 
35 Auswertung des Folgeabstands zu einem Frontfahrzeug 
oder Hindernis oder auf der Basis einer Auswertung der 
Sichtweite als momentan sicherheitskritischerer Urn- 
feldgrflBe erfolgt 
Die Anzeige kann dadurch verf einert werden, daB die 
40 Marke 10 fiber der linken Skalenfl&che 11 deren Farbe 
und Qber der rechten Skalenfl&che 12 deren Farbe an- 
nimmt, und/oder daB die Marke bei zu weiter Auslen- 
kung nach rechts (z. E Qber eine Alarmgrenze hinaus) 
im Bereich der eine gefahrentrachtige Fahrsituation 
45 versinnbildlichenden Skalenfl&che 12 zu blinken oder 
blitzen beginnt 

Die Erfindung umfaBt weiter, daB das Licht einer 
selbstleuchtenden Marke im Falle seiner Taktung eine 
besondere Signalfarbe annimmt, die sich von der Licht- 
50 farbei bei dauemdem Leuchten der Marke unterschei- 



Patentansprilche 

1. Verfahren zur Anzeige der Gefahrentrachtigkeit 
der Fahrsituation eines Fahrzeugs, wobei das Fahr- 
zeug mit Mitteln ausgerilstet ist, urn ein vorausfah- 
rendes Frontfahrzeug festzustellen und den Ab- 
stand zwischen beiden Fahrzeugen und deren Rela- 
tivgeschwindigkeit in Bezug aufeinander sowie die 
aktueile Sichtweite zu erfassen, gekennzeichnet 
durch folgende Schritte: 

In einem ersten Verfahrensschritt (A) werden er- 
faBt 

— die Eigengeschwindigkeit (v e ig) und der 
Lenkwinkel (Pl) des Fahrzeugs; 

— mittels Mikrowellen-Radar der Abstand 
zum Frontfahrzeug bzw. Hindernis (a m )> die 
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Relativgeschwindigkeit zwischen Folgefahr- 
zeug und Frontfahrzeug bzw. Hindernis (v r ci) 

— so vorhanden — , und 

— mittels Infrarotlicht die aktuelle Sichtweite 
(asw); 5 

in einem zweiten Schritt (B) wird 

— auf der Basis der Mikrowellenmessung der 
Sicherheitsabstand a s zwischen Folgefahrzeug 
und Frontfahrzeug bzw. Fronthindernis be- 
rechnet und eine erste Differenz io 
DELTA a « (a ra — a s ) 

als « f(am,VrcbVcig,t, b,pL)mit 
x - Reaktionszeit des Fahrzeugftihrers 
b - Verzogerung des Fahrzeugs aus v e i g 
pL = Lenkwinkel !5 
gebildet, wobei DELTA a ein vorzeichenbe- 
haftetes MaB fur die Einhaltung oder Nichtein- 
haltung eines gefahrlosen Folgeabstands zu ei- 
nem Frontfahrzeug bzw. Hindernis und inso- 
weit fur eine ggf. vergroBerbare oder zu ver- 20 
ringernde Augenblicksgeschwindigkeit v e ig 
des Fahrzeugs ist, und 

— auf der Basis der Infrarotlichtmessung in 
Abhangigkeit von der gemessenen Sichtweite 
a$w eine noch sichere Hochstgeschwindigkeit 25 
vsw berechnet und eine zweite Differenz 
DELTA v « (veig - vsw) 

als - f (asw, Veig, t,b)mit. 
t — Reaktionszeit des Fahrzeugftthrers 
b « Verzdgerung des Fahrzeugs aus v t \g 30 
gebildet, wobei DELTA v ein vorzeichenbe- 
haftetes MaB fQr die Unter- oder Oberschrei- 
tung der sichtweitenabhangig gefahrlosen 
Hdchstgeschwindigkeit des Fahrzeugs ist; 
in einem dritten Schritt (C) wird 35 

— aus dem aktuellen Wert DELTA a aus der 
Radarmessung und dem aktuellen Wert DEL- 
TA v aus der Infrarotlichtmessung der sicher- 
heitskritischere, d. h. der Weinere bzw. negati- 
ves Wert ausgewahlt, und 40 

in einem vierten Schritt (D) wird 

— der ausgewahlte Wert zur An- und Aus- 
steuerung einer Gefahrenabstands- und 
-trachtigkeitsanzeige • herangezogen in der 
Weise, daB diese Anzeige sowohl die graduelle 45 
Differenz der Momeritangeschwindigkeit von 
der aktuell noch sicheren Geschwindigkeit als 
auch das aktuelle Gefahrdungs- bzw. Gefah- 
renfreiheitsmaB in symbolischer Proportion 
erkennbar macht 

2. Verfahren nach Anspruch 1, gekennzeichnet 
durch folgende weitere Schritte : 

— zur Anzeige der graduellen Differenz der 
Momentangeschwindigkeit von der aktuell 
noch sicheren Geschwindigkeit und des aktu- 55 
ellen Gefahrdungs- bzw. Gefahrenfreiheitsma- 
Bes wird eine in Abhangigkeit von dem aktuell 
ausgewahlten DELTA-Wert Ober einer Be- 
reichsskala auslenkbare Marke (10) ausge- 
lenkt, wobei die Bereichsskala von einer bei 60 
weitem ausreichenden (positiven) bis zu einer 

in gefahrlichem MaBe zu kleinen (negativen) 
Differenz DELTA a bzw. DELTA v zum/zur 
augenblicklich noch sicheren Fahrzustand 
bzw. Fahrgeschwindigkeit sich erstreckt und 55 
die Form eines Schwellenbalkens, bestehend 
aus zwei um 180° gegeneinander verdreht sich 
spitzwinklig beruhrenden Dreiecksflachen (11, 
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12), aufweist; 

— der Position (13) der Marke (10) in der Mit- 
te zwischen den Dreiecksflachen wird die 
(noch) sicher fahrbare Geschwindigkeit des 
Fahrzeugs zugeordnet 
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Berechnung "Sicherheitsabstand": 
DELTA a = a m -a s 

= f (a m> v re , t v ejg> T,fc,p L ) 
Berechnung "sichere Geschwindigkeit": 
DELTA v=v eig -v sw 
=f (a sw , v eigi %, b,) 
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